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ABSTRACT 
 
 
 
 
This research is focusing on the improvement of the tracking method done for 
industrial robots by using On-Off method. The On-Off method is developed 
previously as a solution for the autonomous tracking method. The reason for 
improvement of the On-Off method is because the tracking error and deviation from 
targeted contour is exceptionally large. Improvements are done by using Artificial 
Intelligence methods which are Type-1 and Type-2 Fuzzy Logic Systems. The mean 
error and standard deviation for the tracking has been suppressed. This includes the 
improvement of the tracking time efficiency for the whole contour. The industrial 
robot selected to perform the actual tracking motion is the ABB Revolute Robot 
IRB1410 with 6 degree of freedom. It is to represent the realistic condition of the 
industrial and the real world application. For the sensor, a proximity photoelectric 
sensor diffused type is used for contour surface detection signal. It is chosen for its 
versatility in detecting any type of material used for the targeted contour surface.  
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ABSTRAK 
 
 
 
 
Kajian ini memberikan tumpuan dan fokus kepada pembaikan kaedah “On-
Off” untuk pengesanan dan penjejakan kontur oleh robot industri. Kaedah “On-Off” 
telah di reka pada masa lalu untuk penyelesaian kepada kaedah pengesanan kontur 
secara autonomi. Tujuan untuk penambahbaikan kaedah itu adalah kerana kesilapan 
pengesanan dan penyimpangan dari sasaran kontur adalah dikira sebagai besar. 
Penambahbaikan dilakukan menggunakan kaedah Kepintaran Buatan iaitu 
menggunakan ”Type-1 and Type-2 Fuzzy Logic Systems”. Ralat min dan sisihan 
piawai untuk mengesan telah dikurangkan. Ini termasuk peningkatan kecekapan 
Penjejakan masa untuk kontur keseluruhan. Robot perindustrian yang dipilih untuk 
melaksanakan gerakan pengesanan sebenar adalah ABB Revolute Robot IRB1410 
dengan 6 darjah kebebasan. Ia adalah untuk mewakili keadaan yang realistik aplikasi 
dunia industri yang sebenar. Untuk penggunaan sensor, sensor jarak fotoelektrik 
jenis tersebar digunakan untuk pengesanan isyarat kontur permukaan. Ia dipilih 
kerana serba boleh dalam mengesan sebarang jenis bahan yang digunakan untuk 
permukaan kontur yang disasarkan. 
 
 
  
